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@) La presente invention concerne une installation robotisee 
w-!- 8 ^ notammBnt mWfcaleSi qui comprend un robot muni 
VSJZl ""^^ 2 m «ni d'une pince de prehension 
d objets a son extremrte. pince 29 qui est montee articulee sur 

JUL,™ 8X6 * 14 ' « des m °V8'« wtomati. 

ques de deptocement du bras 2 entre differents postes de 
traitement. Le bras manipulates comprend des moyens de 
montage 12 d'une pipette amovible 13 sur I'axe de poignet 14 
avec un ecart angulaire par rapport a la pince 29 de telle scrte 
JZJt^T. * 14 entraIne ""to^tiquemeiit un 

* PiPette 13 torsque ,a pince 29 est 8 ™"»e 
EJK? «>P6"t.onnelie. Lesdits postes de traitement com- 

EFTS? ™° yens de nettoV8 8e et des moyens de sterilise- 
«SLiL 5 ,pette 13> W , ' in «8»«''on comports des moyens 
automatiques de commsnde du fonctionnement desdits postes 
a© traitement. 
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INSTALLATION ROBOTISEE D'ANALYSES, NOTAMMENT MEDICALES. 

La presente invention concerne une installation concue de maniere 
robotisee pour effectuer des analyses qui impliquent une operation de 
prelevement au moyen d'une pipette. L'inventions;applique notamment aux 
installations d'analyses medicales. 

Une telle installation robotisee est susceptible d'etre utilised dans un 
laboratoire d'analyses medicales, d'une part afin d'eviter une contamination 
possible du personnel du laboratoire. dans le cas ou les analyses porteraient 
sur des echantillons de virus contagieux et, d'autre part afin d'accrottre la 
productivity tout eri reduisant le nombre d'erreurs de manipulation. Une 
installation d'analyses medicales robotisee comprend essentieltement un 
robot, muni d'un bras manipulates d'echantillons. dont les defacements 
sont commandes par un systeme informatique. par exemple un micro- 
ordinateur. et un ensemble d'appareils d'analyse et/ou de traitement des 
echantillons. Ces derniers sont souvent presentes sur des plaques servant de 
supports qui contier.nent plusieurs echantillons. Le bras manipulateur 
transporte ces supports d'echantillons entre differents postes de traitement 
comme un lecteur de plaques, un diluteur. un distributeur de rdactif et. 
eventuellement, un laveur de plaques, un agitateur de plaques, un 
incubateur de plaques, une centrifugeuse. etc. Tous ces appareils sont 
commandes. au moins partiellement. automatiquement, notamment par le 
meme systeme informatique que celui utilise pour la commande du robot, et 
il doivent etre accessibles audit bras manipulateur. 

Afin de pouvoir manipuler les supports d'echantillons. le bras 
manipulateur est muni d'une pince de prehension articulee qui est mootee 
sur un axe d'articulation du bras, par exemple le dernier axe. appele en 
general axe de poignetdu bras manipulateur. 

Lorsque des analyses, notamment medicales, necessitent un 
prelevement d'echantillons dans une solution liquide. par exemple sur une 
plaque de microtitration, on utilise une pipette dont le bee est plongS dans la 
solution a prelever. Dans le cas ou cette solution est a analyser, it est alors 
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nScessaire de laver et, le cas echeant, de steriliser la pipette avant de I'utiliser 
pour un nouveau pavement afin de ne pas fausser I'analyse suivante. 

Jusqu'a present, on utilisait une nouvelle pipette a fehaque prelevement, 
les pipettes ayant servi etant evacuees manuellement de ('installation 
robotisee afin d'etre lavees et sterilises par l'utilisates. Cependant, on peut 
aussi concevoir que les pipettes pourraient etre transportees lors de les 
utilisation dans ('installation robotisee par un autre bras manipulates. Celui- 
ci prendrait a chaque manipulation une pipette propre sur un presentoir puis 
la deposerait apr£s utilisation dans un recipient pour pipette ayant 6te 
utilisees avant d'en prendre une nouvelle sur le presentoir ' 

Un tel fonctionnement necessiterait un stock important de pipettes et 
ralentirait considerablement le processus robotise d'analyses. L'emploi d'un 
bras manipulates unique pour toute ('installation apparait impossible a 
envisager en pratique, car dans ce cas, les pipettes devraient Stre toutes 
munies d'une piece supplemental pour les rendre prehensibles par la pince 
dudit bras qui est destinee par exemple aux plaques d'echantilions. Un tel 
systeme augmenterait considerablement le cout de Installation et 
I'encombrement des presentoirs a pipettes. 

La presente invention vise done, dans une installation d'analyses 
robotisee du type cite, convenant notamment a des analyses medicates, d 
supprimer toute intervention de I'utilisateur sur le nettoyage et "la 
sterilisation des pipettes et a permettre au bras manipulates muni de la 
pince de prehension des supports d'objets, de transporter une pipette sans * 
pour autant augmenter le cout de Installation ni son encombrement. 

Selon sa caracteristique principal, I'invention concerne un bras 
manipulates robotise comportant une pince de prehension d'objets a son 
extremite, pince qui est montee articulee sur le bras par un axe de poignet, 
caracterise en ce qu'il comprend des moyens de montage d'une pipette 
amovible sur led it axe de poignet avec un ecart angulaire par rapport & ladite 
pince de telle sorte que la rotation de Taxe entraTne automatFquement un 
escamotage de la pipette lorsque la pince est amenee en position 
operationnelle. 
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Le bras manipulateur porte non seulement une pince articul£e par I'axe 
de poignet mais 6galement une pipette montee sur le meme axe par 
I'intermediaire des moyens de montage avec un 6cart angulaire par rapport d 
ladite pince qui est avantageusement compris entre 60 et 1 20 degr6s et est de 
preference de 90 degres. 

La pipette se trouve ainsi toujours 6loignee de la region operationnelle 
de la pince et lorsque cette derniere est utilisee verticalement tel que c'est 
generalement le cas f la pipette est protegee par le bras des differents objets 
qui seraient susceptibles de se trouver sur son chemin lors des deptacements 
duditbras. 

Lors de I' utilisation de la pipette, celle-ci £tant utilisee verticalement, la 
pince se trouve alors eloignee de la region operationnelle de la pipette et est 
generalement dans le prolongement du bras. 

Selon une caracteristique particulierement avantageuse de rinvention, 
les moyens de montage de la pipette, outre des moyens de fixation de la 
pipette, component des moyens d'alimentation distincts de Tinterieur et de 
I'exterieurde la pipette en produitde lavage. 

Les moyens de montage de la pipette servent ainsi egalement a 
Talimentation en produit de lavage de Tinterieur et de I'exterieur de la 
pipette. Le lavage de la pipette peut done s'effectuer directement lorsque 
celle-ci est portee par le bras manipulateur. 

On obtient ainsi, a faible cout, un bras manipulateur pouvant servir, soit 
a la prehension d'objets a I'aide de sa pince, soit au prelevement et au depot 
d'echantillons au moyen d'une pipette et dont Tintegration dans une 
installation robotisee d'analyses, notamment medicates^ est particulierement 
simple et n'accroTt pas son encombrement. 

Selon une autre caracteristique, Pinvention concerne une installation 
robotisee d'analyses, notamment medicates, comprenant un robot muni d*un 



-4- 



2630216 



bras manipulate^ tef que d-dessus,et des moyens automatiques de 
displacement du bras entre difterents postes de traitement, carac«ris6e en ce 
que lesdits postes de traitement comprennent : 

- des moyens de nettoyage de la pipette; 

- des moyens de sterilisation de la pipette; 

- des moyens automatiques de commande du fonctionnement desdlts 
postes de traitement. 

Une telle installation permet de n'utiliser qu'une seule pipette qui peut 
Stre nettoyee et sterilisee entre chaque pavement et/ou depot sans pour 
autant devoir la retirerdu brasou I'evacuerde I'installation. 

Un stock de pipettes n'est desormais plus necessaire, ce qui reduit le 
cout de Installation. De plus, les moyens de nettoyage et de sterilisation 
etant de taille reduite du fait qu'ii ne servent que pour une pipette a la fois, 
on diminue encore le cout et I'encombrement de I* installation robotisee. 

Selon d'autres caracteristiques de ('invention : 

Les moyens de nettoyage component des moyens de lavage interne et 
externe de la pipette et des moyens de recuperation des produits de 
lavage; 

les moyens de lavage comportent avantageusement : 

- une piece de section rectangulaire ayant la forme d'urt L constitute 
d'un montant et d'une base, qui forme dans son montant : 

. un tube creux dont une premiere portion, de diametre quelque peu 
inferieur au diametre interieur de la pipette, s'etend sur d peu pres 
une premiere demi-tongueur dudit montant et dont une seconde 
portion, de diametre quelque peu superieur au diametre exterieur 
de la pipette, s'etend sur a peu pres la seconde demi-longueur dudit 
montant, 

: et, un premier pergage transversal situ* d peu pres a mi-hauteur 
dudit montant et qui d£bouche dans ladite seconde portion du tube; 



- au moins un premier reservoir de produit de lavage muni d'une pompe 
de refoulement dont un premier conduit comporte £ son extremity des 
moyens de raccordement a ladite premiere portion du tube et dont un 
second conduit comporte a son extremite des moyens de raccordement 
audit premier pergage transversal; 
ladite piece comportant, en outre, des moyens de fixation de la pipette 
dans ladite piece en L de maniere a ce que les deux conduits qui sont'de 
preference flexibles, amenent le produit de lavage respectivement & 
Tinterieur et a I'exterieur de la pipette; 

la pipette est avantageusement engagee par son extremite superieure dans 
ladite seconde portion du tube jusqu'a ce que son extremity bute sur 
Tepaulement constitue par lechangement de-section du tube; 

et ladite piece de section rectangulaire ayant la forme d'un L presente, en 
outre, dans sa base un second pergage transversal debouchant de part et 
d'autre dans chacune des deux faces laterales de ladite base, et est rendue 
solidaire en rotation de I'axe de poignet du bras a Taide d'une vis 
traversant ledit second per^age transversal et s'engageant 
longitudinalement dans ledit axe de sorte que lorsque la pipette est en 
position verticafe, son bee vers le bas, la pincesoit en position hori2ontale. 

La piece en L sert ainsi a la fois de moyens d'alimentation distincts de 
Tinterieur etde I'exterieur de la pipette en produit de lavage etde moyens de 
montage de ladite pipette a Paxe de poignet du bras mariipulateur. Ladite 
seconde portion du tube permet d'obtenir une chambre annulaire autour de 
la pipette et ainsi de faire couler le long de la paroi exterieure de cette 
derntere, un produit de lavage; le lavage int£rieur s'effectuant par un 
produit de lavage introduit dans ladite premiere portion du tube. Lesdits 
conduits sont de preference flexibles de maniere a pouvoir absorber par leur 
deformation lesmouvementdu bras etdel'axede poignet. 

Dans le cas ou Ton desire que I'interieur et I'exterieur de la pipette 
soient nettoy6s avec des produits differents, les moyens de lavage 
comportent, en outre, avantageusement un premier reservoir de produit de 
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lavage, muni d'une premiere pompe de refoulement, dont un premier 
conduit comporte & son extremity des moyens de raccordement d ladite 
premiere portion du tube et, un second reservoir de produit de lavage, muni 
d'une seconde pompe de refoulement dont un second conduit comporte d 
son extr6mite des moyens de raccordement audit premier pergage 
transversal. 

Les produits de lavage peuvent par exemple consister en un melange 
d'eau physiologique et de bromeline, ou simpiement une solution 
physiologique, ou encore tout produit choisi en fonction de la nature des 
echantillons prelev6s a I'aide de la pipette. 

Selon une autre caracteristique de ('invention, lesdits moyens de 
recuperation sont constitues d'un troisieme reservoir de preference jetable. 
On eyite £ I'aide d'un reservoir jetable tout risque de contamination en 
suprimant toute operation manuelle de vidange ou transvasement, le 
reservoir plein etant simpiement remplace par un nouveau reservoir. 

Lesdits moyens de sterilisation comportent avantageusement une cavite 
destinee £ recevoir I'extremite inferieure, ou bee, de la pipette et des moyens 
de chauffage de cette extremite qui sont constitues d'un generateur d'air 
chaud, de preference a une temperature de 200 a 600 °C. 

On realise ainsi avantageusement une sterilisation a la vapeur en raison 
de la quantite de produit de lavage qui reste dans la pipette. La temperature 
de I'air issu du generateur d'air chaud est choisie en fonction de la nature des 
echantillons preleves au moyen de la pipette. 

Le generateur d'air chaud peut etre remplace par tout type de moyens 
de chauffage comme par exemple un micro-four electrique, un micro-four d 
gaz, un four a micro-ondes, un rayon laser, etc.... 

Les moyens automatiques peuvent comporter par exemple un 
ordinateur, de preference le meme que celui servant d ta commatide du 
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robot, et des moyens d'interfasage entre ledit ordinateur et lesdits moyens 
de nettoyage et de sterilisation. 

^installation robotisee fonctionne alors avantageusement suivant un 
procede automatise de commande qui comporte les Stapes successives 
suivantes : 

a) Deplacement du bras manipulateur vers un postede pretevement; 

b) Prelevement d'un £chantilion au moyen de la pipette; 

c) Deplacement du bras vers un poste de dep6t; 

d) DepotdePechantillonpreieve; 

e) Deplacement du bras afin d'amener la pipette au-dessus desdits 
moyens de recuperation; 

f) Actionnement desdits moyens de lavage interne et externe de la 
pipette pendant un temps predefini; 

g) Deplacement dudit bras afin d'amener le bee de la pipette dans la 
cavite desdits moyens de sterilisation; 

h) Actionnement desdits moyens de chauffage pendant un temps 
predefini; 

i) Deplacement. dudit bras afin d'amener a nouveau la pipette au- 
dessus desdits moyens de recuperation; 

j) Actionnement desdits moyens de lavage interne et externe de la 
pipette pendant un temps predefini, afin de refroidir la pipette et 
eventuellement de parfaire le nettoyage. 

On obtient ainsi une installation robotisee d'analyses medicales qui 
utilise une seule pipette et qui ne necessite plus aucune intervention 
manueHe pour le nettoyage et la sterilisation de ladite pipette, tout en 
permettant ('utilisation du bras manipulateur pour d'autres operations, par 
exemple de prehension et de transport d'objets, notamment de plaques 
d'echantillons. 



On decrira maintenant plus en detail une forme de realisation 
particuliere de ['invention qui en fera mieux comprendre !es caracteristiques 
essentielles et les avantages, etant entendu toutefois que cette forme de 



realisation est choisie a titre d'exemple et quelle n'est nullement limitative. 
Sa description est illustree par les figures 1 d 4 dans lesquelles : 

- la figure 1 represente schematiquement et partieflement une 
installation robotisee d'analyses medicales munie de moyensde nettoyageet 
de sterilisation d'une pipette selon ('invention; 

- la figure 2 represente un support constitue d'une piece en forme de L 
utilisee selon Pinvention; 

- la figure 3 represente les moyens de chauffage compris dans 
^installation de la figure 1 ; 

- la figure 4 represente I'extremite du bras manipulateur de 
Installation, comprennant une pince de prehension d'objets et les moyens 
de montage d'une pipette conformement d Tinvention. 

^installation d'analyses medicates representee sur la figure 1 
comprend un bati 1 sur lequel sont poses differents appareils de traitement, 
non represents, ainsi qu'un robot dont seule I'extremite du bras 
manipulateur 2 apparaTt sur la figure. Une pince de prehension 29, munie de 
deux machoires 30 (figure 4) articulees autour d'un axe perpendrcufaire au 
plan de la figure, est montee sur I'axe de poignet 14 du bras 2 par 
rintermediaire d'une tige support de pince 31 . Ce bras peut aussi, de maniere 
connue, deplacer des objets, par exemple des plaques de micro-titration 
entre differents postesde traitementde l'installation. Le bras 2 serpen outre, 
avantageusement a deplacer une pipette 13 entre differents postes de mise 
en oeuvre et de traitement de cette pipette. Celle-ci est constitute d'un tube • 
creux, par exemple en verre. 

L'installation comprend. en outre, pour le traitement de la pipette, un 
premier reservoir 3 de produit de lavage contenant par exemple un melange 
d'eau physiologique et de bromeline destine a I'interieur de la pipette, c'est- 
S-dire I'interieur du tube de verre, et un second reservoir 4 contenant par 
exemple de I'eau physiologique destinee * I'exterieur de la pipette 13. 
Chaque reservoir 3 ou 4 est muni d'une pompe de refoulement 
respectivement 5 ou 6 qui comprend un plongeur respectivement 7 ou 8. 
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Un troisieme reservoir 9 destine a la recuperation des produits de lavage 
usages est muni d'un entonoir 10. Ce reservoir 9 comporte de preference une 
poche etanche jetable qui peut done etre remplacee sans transvasement et 
sans risque de contamination. 

Des moyens de sterilisation sont designes par la reference 11 et serorrt 
decritsalafigure3. 

Le bras manipulateur 2 est muni d'un support 12 de section 
rectangulaire comprenant un montant et une base, menages 
perpendiculairement Tun a I'autre de maniere a former une piece en L qui 
constitue a la fois les moyens de montage de la pipette 13 a 1'axe du po.gnet 
14 du bras 2 et des moyens d'alimentation distincts de I'interieur et de 
I'exterieurde la pipette en produits de lavage. 

Deux conduits flexibles 1 5 et 16 relient les pompes 5 et 6 auxdits moyens 
d'alimentation constitues par le support 12. 

La piece en forme de L, ou support 12, representee a la figure 2, 
comprend dans son montant 17 un tube longitudinal debouchant des deux 
cdtes dont une premiere portion superieure 18 a un diametre quelque peu 
inferieur au diametre interieur de la pipette 13, par exemple 2 mm, et dont 
une seconde portion inferieure 19 a un diametre quelque peu superieur au 
diametre exterieur de la pipette 13. par exemple 3.5 mm. Un premier percage 
transversal 20 debouche dans la seconde portion 19 du.tube. Le percage 20 
est destine a recevoir le conduit 16 et I'ouverture superieure de la premiere 
portion 18 est destinee a recfevoir le conduit 15. Dans sa base 21. le support 12 
presente un second percage transversal 22 qui sert au passage d'une vis 23 
(f igure 1) pour f ixer le support 12 a I'axe 14 du bras 2. Un joint thermique. par 
exemple en amiante ou en teflon, est intercale entre le support 12 et le bras 2 
afin d'isoler ce dernier lors de la sterilisation de la pipette. 

La pipette 13 estengagee en force par son extremite superieure dans la 
seconde portion 19 du tube jusqu'a ce que son extremite bute sur 
I'epaulement constitue par le changement de section du tube; elle est a.ns. 
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retenue dans le support 12. La pipette 13 peut etre egalement collee au tube 
pour plus de securite en ce qui concerne son maintient dans le support 12. 

Dans une autre forme de realisation, les deux portions du tube peuyent 
avoir des diametres identiques quelque peu superieurs au diametre exterieyr 
de la pipette 13. Dans ce cas, la pipette 13 est engagee jusqu'a ce qu'eMe 
debouche dans I'ouverture de la premiere portion 18 et est retenue par un 
joint annulaire; le conduit 15 estalors directement engage dans I'ouverture 
superieure de la pipette 1 3. 

La figure 3 represente les moyens de sterilisation 11. Ceux-ci sont 
constituesd'un generateur d'air cHaud non represente qui pulse de I'air, par 
exemple a une temperature d'environ 400 °C dans une premiere tuyere 24 qui 
se termine en un demi-tube ouvert 25. Ce demi-tube 25 constitue la premiere 
moitie d'une cavite 26 destinee a recevoir le bee de la pipette 13. Un autre 
demi-tube ouvert 27 constitue la deconde moitie de la cavite 26; ce demi- 
tube se termine en convergeant dans une seconde tuyere 28 destinee a 
evacuer I'air chaud. 

Selon une variante non representee des moyens de sterilisation, ceux-ci 
sont constitues d'un micro-four electrique comportant une cavite tubulaire et 
des resistances chauffantes electriques menagees autour de cette cavite et 
constituaat les moyens de chauffage. La cavite est ouverte au moins a spn 
extremite superieure pour permettre I'introduction du bee de la pipette et 
presente, comme dans le cas de la cavite 26 constituee par Jes deux demi- 
tubes 25 et 26 de r exemple represente, un diametre superieur au diametre 
exterieur de la pipette. Les resistances chauffantes sont dimensionnes de 
maniere a chauffer le becde la pipette a une temperature de 200 a 600 °C. 

Les figures 4 et 5 montrent la disposition avantageuse du support 12 
portant la pipette 13, par rapport a une pince de prehension d'objet 29. Le 
support 12 est monte solidaire en rotation de I'axe 14 tout comme la pince 29 
mais avec un ecart angulaire de 90 degres par rapport a celle-ci. Lorsque la 
pince 29 est utilisee verticalement pour prendre et/ou deplacer des objets, la 
pipette 13, dans la plupart des operations, se trouve le long du bras 2 (figure 
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5) et ainsi ne gene pas la pince 29 tout en etant protegee centre des obstacles 
eventuels que constituent les differents postes de traitement. Dans certaines 
formes de realisation, le bras 2 peut former en cet endroit un cache 
protecteur pour la pipette 13. Lorsque I'on utilise la pipette 13. celle-ci est 
verticale et la pince 29 se trouve alors dans le prolongement du bras 2 (figure 
4). 

Le bras manipulates 2 ainsi que les differents moyens qui composent 
Installation sent commandes par un systeme informatique. par exemple un 
ordinateurnon represented 

Le fonctionnement automatique d'une telle installation pour des 
analyses lorsque Ton utilise une pipette est le suivant : 

La pipette 13 est placee en position verticale (figure 4) et le bras 2 est 
deplace vers I'endroit de prelevement. On effectue le prelevement d'un 
echantillon en abaissant la pipette 13 par exemple dans un tube a essa. 
contenant la solution a prelever. puis le bras 2 deplace la pipette 13 vers 
I'endroit de depot. Le de P 6t s'effectue, par exemple dans une plaque de 
micro-titration. A ce moment, la pipette 13 doit etre nettoyee et sterilisee 
afin de ne pas contaminer le prelevement suivant ce qui fausserait I'analyse. 
Le bras 2 deplace done la pipette 13 jusqu'a ce que celle-ci soit au-dessus de 
I'entonoir 10 du reservoir 9; puis, les moyens automatiques actionnent les 
deux pompes 5 et 6 afin de laver ia pipette 13 interieurement- et 
exterieuremeht avec deux produits de lavage differents amenes 
respectivement par les conduits 15 et 16. Apres un temps de lavage predefim. 
lesdits moyens coupent les pompes 5 et 6 et le bras 2 deplace la pipette 13 de 
sorte a positionner son bee dans la cavite 26. On actionne alors le generates 
d'air chaud afin de steriliser la pipette 13. On realise une sterilisation a la 
vapeur en raison de la petite quantite de produit restant dans la pipette. La 
pipette 13 est ensuite deplacee a nouveau vers rentonoir 10 et les pompes 5 
et 6 sont a nouveau actionnees pendant un temps predefini afin de refroidir 
la pipette et eventuellement de parfaire le riettoyage. La pipette 13 est alors 
prete pour I'operation de prelevement suivante. 
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Naturellement. ('invention n'est en rien limitee par les particularity qui 
ont et* specifies dans ce qui precede ou par les details du mode de 
.realisation particulier choisi pour illustrer Invention. Toutes sortes de 
vanantes peuvent etre apportees a la realisation particuliere qui a ete decrfte 
a trtrt d'exemple et a ses elements constitutifs sans sortir pour autant du 
cadre de Invention. Cette derniere englobe ainsi tous les moyens constituant 
des 6qu.valentstechniquesdes moyens decrits ainsi que leurscombinaisons 
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REVENDICATIONS 

! Bras manipulateur robotise comportant une pince de prehension 
d'objets a son extremite. pince qui est montee articu.ee sur ^ras par un axe 
de poignet, caracterise en ce qu'il comporte des moyens de montage i£) 

SC^ - dotage de ,a pipette (13) .orsque ,a 
pince (29) est amenee en position operationnelle. 

2 Bras manipulates selon la revendication 1, caracterise en ce que 
recartan g u.aireestcornprisentre60et120degresetestdepreferencede90 

degres. 

3 Bras manipulates seion I. revendicatioin 1 ou 2. caracterise en ce 
„ u e les movens de montaoe (12) de PiP«« (">• d « " 0ye " S £ 
«xa, on delapipette. component des moyens d'alimentation d.stmcts de 
nnUHeur e, de l'ext«rieur de !a pipette (i» en produit de lavage. 

4 installation robotisee d'analyses. not.mment medicales. 
comprenan, un robot muni d'un bras manipulates, selon I'une 

. enle d^rents postes de traitement. caracterisee en ce que lesdrts postes de 
traitement component : . 
- des moyens de nettoyage de la pipette (13); 
-des moyens de sterilisation (11) de la pipette (13); 
et en ce que I'installation comporte: A a <Ait* 
des moyens automates de commande du fonct.onnementdesd.ts 

postes de traitement. 

5. installation se.on la revendication 4, caracterisee en ce que.es 
movens de nettoyage component des moyens de lavage .nterne et externe 
d :\l "ipette Z et des moyens de recuperation (9. 10) des produ.ts de 
lavage. 
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6. Installation selon la revendication 5, caracterisee en ce que lesdits 
moyens de lavage comportent : 

- une piece de section rectangulaire ayant la forme d'un L (12) 
constitute d'un montant (17) et d'une base (21), qui forme dans son 
montant (21) : 

. un tube creux dont une premiere portion (18). de diametre quelqu« 
peu .nfeneur au diametre interieur de la pipette (13), s'etend sur a 
peu pres une premiere demi-longueur dudit montant (17) et dont 
une seconde portion (19), de diametre quelque peu superieur au 
drametre exteneur de la pipette (13), s'etend sur a peu pres la 
seconde demi-longueur dudit montant (17), 

• et. un premier percage transversal (20) situe a peu pres a mi- 
hauteur dudit montant (17) et qui debouche dans iadite seconde 
portion (19) du tube; 
- au moins un premier reservoir de produit de lavage (3) muni d'une 
pompe de refoulement (5) dont un premier conduit (1 5) comporte a son 
extreme des moyens de raccordement a Iadite premiere portion (18) 
du tube et dont un second conduit comporte a son extremite des 
moyensde raccordement audit premier percage transversal (20)- • 
ladrte piece (12) comportant, en outre, des moyens de fixation de la pipette 
dans ladite piece en L de maniere a ce que les deux conduits qui sont de 
preference flexib.es, amenent le" produit de lavage respectivement 
' 'nteneureta I'exterieurde la pipette (13). 

7. Installation selon la revendication 6, caracterisee en ce que la 
Pipette est engagee parson extremite superieure dans ladite seconde portion ' 
du tube jusqu a ce que son extr*mit* bute sur 1'epau.ement constitue par la 
changement de section du tube. • 

8. Installation selon I'une quelconque des revendications 4 a 7 
caracter,see en ce que ladite piece (12) de section rectangulaire ayant la 
forme d un L presente, en outre, dans sa base (21) un second percage 
transversa, 22) debouchant de part et d'autre dans chacune des deux faces 
lateralesde ladite base (21). 
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9 installation selon la revendication 8, caracterisee en ce que tadite 
p*ce en forme de L (12) est rendue solidaire en rotation de .'axe de po.gne 
(\Tdu bras (2) a I'aide d'une vis (23) traversant led.t second pelage 

que lorsque la pipette (13) est en position verfcale. son bee vers le bas, 
pince (29) spit en position horizontale. 

10 . installation se.on Tune quelconque des ^^f^JJ *■ 
caracterisee en ce que lesdits moyens de lavage comportent en outre, un 
preml Xrvoir de produit de lavage (3). muni d'une premiere ^pompe de 
reformat (5) dont un premier conduit (15) comporte a son extremrte des 
^^Ltan-nt a ladite. premiere portion (18) du tube et. un second 
r e "oir de produit de lavage (4), muni d'une seconde pomp. d. 
dement (6) dont un second conduit (16) comporte ^ - extrem,te des 
moyens de raccordement audit premier percage transversal (20). 

H installation selon Tune quelconque des revendications 4 .10 
caracterisee en ce que lesdits moyens de recuperation (9, 10) comportent un 
troisieme reservoir (9) de preference jetable. 

12. installation se.onTune quelconque des revendications ^4 *J1 
caracterisee en ce que lesdits moyens de sterilisation comportent ne cavrte 
(26) destinee a recevoir Textremite inf erieure. ou bee. de la p.pette (1 3) 
moyens de chauffage de cette extremite. 

13. installation se.on la revendication 12, caracterisee en ce que 
.esdits moyens de chauffage comportent un generateur d a,r chaud. de 
preference a une temperature de 200 a 600 °C 

14 Procede automatise de commande de ."installation d'analyse 
selon ."une quelconque des revendications 4 a 13, caracterise en ce ou ,. 
comporte lesetapessuccessivessuivantes: 

a) Dep.acement du bras manipulator (2) vers un poste de 
prelevement; 

b) Prelevement d'un echantillon au moyen de la p.pette (13). 
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c) Displacement du bras (2) vers un poste de depdt; 

d) D*p6t de l'6chantiflon pr#lev$; 

e) ^P'acement du bras (2) afin d'amener la pipette (13) au-dessus 
desdits moyensde recuperation (9, 10); 

f) Actionnement desdits moyens de lavage interne et externe de {. 
pipette (13) pendant un temps pr6d$fini- 

g) ^placement dudit bras (2) afin d'amener le bee de la pipette (13) 
dans la cavity (26) desdits moyensde sterilisation- 

^ wZT'" d6SditS m ° yenS ^ ChaUffa9e Rendant Un tem " s 

0 Deplacement dudit bras (2) afin d'amener a nouveau la pipette (13) 

au-dessus desdits moyensde recuperation (9 10)- 
j) Actionnement desdits moyens de lavage interne et externe de la 

P.pette (13) pendant un temps predefini, afin de refroidir la pipette 

(13) et eventuellement de parfaire le nettoyage. 
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